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1. 



Foreliggende oppfinnelsc vedrcrer et system med en nivasensor for anvendelse i 
kj0ret0yer mod luftQserijag eller hydrauUsk fjaering for avkjenning av en aksels 
posisjon i forhoJd til kj0ret0yets rammekonstruksjon. 

i kj0retefyer med luftfjasring er det behov for en innretning som deteklerer 
5 posisjonen pS en eller flere aksler i forhold til kj0ret0yets ramme. NAr kj0ret0yet 
belastes sa vil innretningen oppdage dette eg iverksette en kompensasjon av trykket 
i relevante deler av luftfjaBringssystenjet (fortrinnsvis en eller flere luftbelger) for a 
holde nivSet og den relative posisjonen mellom akselen og rammen konstant eller 
inncnfor 0nskede toleranser. I ulike utf0relsesformer kan det benyties en eller flere 

1 0 innrelningcr som detekterer relativ posisjon mellom aksel og ramme, avhengig av 
om det er 0nskelig & kompensere bare niva eller ogsa krengning som f0lge av skjev 
belastning. I slikt lilfelle vil to eller flere (dersom det er flere aksler) sensdrer Icuone 
styre uHke deler av iuftfj^ringssystemet for eksempel trykket i forslcjellige 
luflbelger. Dersom det anbringes en sensor pd hver side av kjOTet0yet s& vil 

15 systemet kunne oppdage og kompensere bide niv4 generelt og Icrengning til cn 

beslemt side. Dersom det benyttes cn krengningshemmer isft vil det ogs4 vaere niulig 
a kun benytte en sensor under forutsetning av at den motsatte siden holdes ved 
tilnaermet sammc niv& ved hjelp av krengningshemmeren. 

Dei er vaniig a benytte vripotensio'metrc som givere/sensorer i et slikt system sora 
20 pavirkes av stag ellcr annen mekanisk forbindelse og som videre kommuniserer med 
et elektronisk stryresystem eller en ventiL 

Det finnes i den forbindelse ulike kjente systemer for slik relativ posisjons 
oppdagelsc og niva/krenge regulering. Fra US patent 6,412,790 cr det kjent en 
metode for slik nivaavkjenning hvor et stag er anbrakt mellom aksel og ramme,.og 

25 hvilket stag betjener en ventil i iuft^ssringskretsen nar den relative posisjonen 

endrer seg slik at det er 0nskclig I regulere nivaet. Dette kan voere en relativ avstand 
som bide er for stdr og for liten, avhengig av belastning p& kj0rct0yet. Ventilen 
regulerer derettcr trykket i luftbelegen/fjaeringsbclgen. Sensoren og det mekaniske 
arrangementet er her utsatt for til dels kraftige milj0pilcjenninger fra steinsprut og 

30 vann, $amt fare for at l0se hindre i veibancn eller under kj0ret0yet (bl.a. kjetting 
etc) skader komponentene eller endrer geometrien mellom ramme og aksel slik at 
f0ling/regulcring blir feilaktig. Videre er det cn ulenipe at man trenger 2 sensorer 
for a oppdage og justere krengning. Sensorene og stagarrangcmentet ©r kostbart og 
monteringcn ma foreg4 pi kj0rel0yfkbrikkens hovedmontasjelinjc for at dette skal 

35 silte korrekt mellom ramme og aksel. Videre mk stagarrangementet innjusteres 
korrekt pi hvert kj0ret0y for a justere h0yden korrekt. 

Det er dessuten fra EP 1 1 99 1 96 kjcnt & benytte nivdavlgenning irine i selve 
fjaeringsbelgen med for eksempel en ultralyd mileinnrctiung for avstandsm41ing. 
Ulempen med dette systemet er.at sensoren sitter inne i belgen, hvilket er laheldig i 
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forhold til adkomst ved utskiftning etc. Videre er det nadvendig men en sensor \ 
hver belg for & korrigere hoydcnivaet korrekt. 

Hensikten med foreliggendc opplFinnelse & frembringe et forbedret system for 
iiivaavkjenning for regulering, eventuelt ogsS for avkjenning av krengning og 
5 regulering i kji3ret0yer med luftQasring eller hydraulisk fj^ring. Systemet er 

forbedret i forhold til ulempene vedhcftet tidligere kjente l0sninger og kan oppdage 
krengning og nivacndring med kun 6a sensor. 

Ifolge Foreliggende oppfinnelse er det firembrakt et nytt system for avkjenning av 
ui vaendring og krengning med utgangspunkt i et sikah V-stag. Dette er kjent bl.a, 

10 fra norsk patent 308963 som forbindelse mellom on aksel og raramen pi et kj0ret0y. 
V-stagct er anbralct Hggende i lengdcretningen av Ig0ret0yet og er opplagret i 
bunncn av V-en pa akselen. Opplagringen av V-staget p4 akselen er dreibart 
hovedsakeiig om to akser (i kj0ret0yets lengderetning og p& tvers) og er en 
kuleopplagring, Vidcrc er hver av sidene i V-en forbundet med rammen. NSr sa 

1 5 akselen beveger sag i forhold til rammen sa vil V-stagct endre sin vinkel i forhold 

til rammen. Dcttc gjelder bide nivaendring og krengning. Siledcs vil det pd et punkt 
hvor V-staget er forbimdct med akselen vsere mulig & oppdage bide niv&endring og 
krengning- 

Kuleopplagringen av V-stagel er fortrinnsvis dannet med et ytre "hus** cUer lokk 
20 som omgir den 0vre del av kuleopplagringen og beskytter denne. Dette lokket kan 
enkeli tjernes for inspeksjon og vedlikehold. If0lge foreliggende oppfinnelse er 
scnsoren for avkjenning av nivft og krengning anbrakt inne i huset eller under lokket 
i forbindelse med selve kuleopplagringen. S&ledes er scnsoren beskyttet mot 
uivendig pakjenning. / 

25 Sensoren er videre ifiaflge en foretrukket utfcrelsesform av foreliggende oppfixmclse 
kontaictl0s ved al det ikke er mekanisk forbindelse mellom V-stag og et fast punkt 
p& akselen (kuleforbindelsen) som gir en representasjon av den relative posisjonen 
mellom ramme og aksel. Dette er foretrukket da man derved unngir kalibrering og 
justering av forbindelsen, det er faerre deler som kan bryte sammen*og som trenger 

30 cttersyn og behovet for den individuelle tilpassningen ved montertng er mindre. I 

ytterligcrc ulf^relsesformer kan det imidlertid vaere mulig k benytte ulike mekaniske. 
forbindelser som armer eller Ugnende mellom sensoren og et relativt 
avlesningspuhkt. 

If0lge foreliggende oppfinnelse er det sfiledes frembrakt et system for aviesning av 
35 relativ posisjon mellom rarame og aksel p& kj0ret0yet, hvilket kj0ret0y er forsynt 
med et sakalt V-stag anbrakt mellom rammen og akselen bvor den spisse enden av 
V-en er forbundet med et kuleledd til akselen pS kj0ret0yet og de motsatte ender av 
V-staget er forbundet med rammen pi kj0ret0yet, hvilket kuleledd inabefatter et 
del vis kuleformet Icgeme fast anbrakt pi al^elen eller V-staget, omgitt av en 
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komplementaert utformet krage anbrakt rundt hele eller deler av det kuleformede 
legemet hvilket kuleledd crtildekket av et lokk eller hus. Oppfinnelsen er 
kjennetegnet ved at det kulen eller i forbindelse med huset i kuleleddet er 
anbrakl henholdsvis en sensor og et avkjenningsomrade hvilket leses av sensoren, 
5 hvilket avkjenningsomrade er dannct med informasjon for registrering av posisjon i 
minst 6n retning og at sensoren registrerer posisjonen til avkjenningsomradet i 
minst €n reining. Siledes er sensoren og avkjenningsomradet intcgrert i V-siaget og 
kan forbindes vidcre med kj0ret0yets styring av luftfjaering eller hydraulisk fi«ring 
For kompensering av niv4 og/elier krengning. 

10 I en utforelsesform er sensoren derved anbrakt i lokket eller pi annet vis i 

forbindelse med kuleleddets hus mens avkjenningsomr&det er anbrakt p& kulen. I en 
ytterligere utfcrrelsesform er avkjenningsomradet anbrakt i lokket eller p& annet vis i 
forbindelse med kuleleddets hus mens sensoren er anbrakt pa kulen. 

Videre er syslemet uavhengig av hvorvidt kulen i kuleleddet er en del av akselen 
eller V-staget si lenge sensoren er forbundet med lokket eller husct rundt 
kulelageret og avkjenningsomradet er dannet pi kulen. I alternative 
utf0relsesformer kan dette selvsagt ogsi vasre motsatl. 

Avkjenningsomradet som leses av sensoren er i^en utfiarclsesform dannet raed 
informasjon for registrering av forskjeilige posisjoner 5 to retninger og sensoren 
registrerer posisjonen av avkjenningsomradet i de to retningene. Sensoren kan vsere 
av flere ulike typer som detekterer avkjenningsomridet pi et av ferigende vis : 
mekanisk avkjenning, avstandsavkjenning med lys, avstandsavkjenning basert pa 
overfiatebeskaffcnhet som lysrefleksjon, magnetisk avkjenning eller ultralyd. 

r 

Avkjenningsomradet er txipasset sensoren og er dannet med informasjon bestiende 
av et antail ixidividuelle, ulike avsnitt med forskjellig karakteristikk som : 
refleksjonsevne, materialtykkelse, overflatebeskaffenhet eller mekanisk profil. For 
elcscmpel kan ulik overflateruhet benyttes. Magnetisk aviesning av et 
avkjenningsomrade med variabel tykkelse kan eksempelvis ogsi benyttes. Dette er 
l0sninger som for en sior del er tilgjengclige for en ragmann, 

30 I en ytterligere utf0relsesforn:» er avkjenningsomridet som leses av sensoren daimet 
med informasjon for registrering av posisjonen i to retninger hvor informasjonen i 
en av retningene gir gradvis posisjonsavlcsning mens informasjonen i den andre 
retning gir aviesning av ytterpunktene og at sensoren registrerer gradvis posisjonen 
til avkjenningsomridet i en av de to retningene samt at sensoren registrerer 

35 yiterpunkter i den andre av de to retningene. Siledes kan gradvis deteksjon av 

posisjon i en retning kombineres med deteksjon av ytterpunkter i en annen retning 
vcd deteksjon av h0y eller lav verdi. 
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Altcmativt er avkjenningsomradet som leses av sensoren dannet med informasjoix 
for registrering av posisjon i to retninger hvor informasjonen i begge retnmgene gir 
gradvis avlesning slik at sensoren registrerer gradvis de ulike posisjonene til 
avkjcnningsomr&det i cn av cller begge de to retningene. 

Dcrsom del detekteres ytterpunkter pa avkjenningsomradet i en retning s4 fcan det 
medfere at sensoren ikke "ser" avkjenningsomradet i den andrc retning, med mindre 
ytterkantavlesningen ogsa muliggj0r gradvis avlesning i den andre retningen. 1 slik 
tilfelle ma avkjenningsomrSdet og sensoren bringes tilbake til en posisjon hvcr 
sensoren igjen ''ser" avkjenningsomridet. Dette skjer fortrinnsvis ved en 
korrigerendc bevegelse som fiaflgc av ytterkantsignalet. Denne fcorrcksjonen kan 
bringe sensoren til et forhold ved midten av avkjenningsomr4det. 
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T ulike utfsrelsesformcr er informasjonen i avkjenningsomradet dannet med et 
fJertall indlviduelle avsnitt for gradvis deteksjon av posisjonen og et fStall 
individuelle avsnitt for registrering av ytterpunktcne. 

15 Sensoren kan vaere I forbindelse med avkjenningsomradet via en mekanisk 
forbindelsc. 1 slikt tilfelle er oftest sensoren et vripotensiometer. 

1 en ytterligere iitf0relsesform oversendes signalet som representerer den dctekterte 
posisjonen i en eller to retninger fra sensoren tH en prosesseringscnhet. Dersom 
tidsinlervallet mellom posisjonsendringer er kort (dvs raske endringer) sa utl0ses ct 
20 alarmsignal for slark i kulelageret. 

. T enda en ytterligere utf0relse$foTm oversendes signalet som representerer den 
detcktcirte posisjonen i retningen som representerer krengning fra sensoren til en 
prosesseringsenhet hvor akkumulert krengning i forhold til et ncytralt utgangsjSiinkt 
rcgistreres, og hvilken prosesseringsenhet utl0ser et alarmsignal for farlig krengning 
25 nar den alckumulerte avstanden som representerer krengning overskrider en p4 
forhSnd fastsatt verdi. 

Ulike aspekter ved oppfinnclsen er videre illustrert i de vedjagte figurer hvor: 

Figur 1 viser posisjonen til et V-stag j et kj0ret0y; 

Figur 2 viscr et sensorelement i opplagringen av V-staget; 

30 Figur 3 viser skjematisk et eksempel p& utf0rel5es av avkjenningsomrade og 
scnsorelemehter; 

Figur 4 iilustrerer en utfarelsesform av et avkjcnningsomr&de, 

Det er i figur 1 vist en kuleleddsforbindelse 2 mellom V-stag og ramme med sensor 
6 i lokket over kulen 8. Dot del vis kuleformcde legemet 8 er omgilt av kraven 9 som 
35 igjen er forbundet med huset (og loklcet) slik at kraven 9 beveger seg i forhold til 
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kulelegemet 8. Videre er det p4 kuleleddet 2, pft kulen 8 anbrakt el 
avkjenningsomradc 7. 

Videre er det i figur 2 vist i generelt perspektivriss et eksempel p& et V-stag 1 med 
stagdeler la, lb som er forbundet med respektive deler avrammen 5a, 5b. Akselen 
5 3 med hjul 4 er videre forbundet med V-staget 1 via kuleleddet 2. 

Vidorc cr det i figur 3 vist et eksempel pa raekanisk forbindelse i en utferelsesform 
av oppfinnelsen sett ovenfra ned i kuleleddet. Avkjenningsflaten 7 er dannet med 
kammer eiler fofh0yninger 10 som ved bevcgelse flyter hjul 1 1 forbundet med 
vripotensiometre 12 som er sensorene i systemet. 

10 Bn ytteriigere utfisfrelsesform er illustrert i figur 4 hvor et avkjenningsomrade er sett 
ovenfra (fra sensoren), Omridet 7c gir gradvis avlesning av posisjonscndring med 
flcrc felter med ulik karakteristikk mens feltene 7a og 7b gir kun avlesning av 
hvorvidt bevegelsen bar n&dd et >tterpunkt. 
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PATENTKRAV 

I . System for avlesmng av relativ posisjon mellom ramme (5a, 5b) og akseJ (3) 
pa kjeretoy, hvilket kj0ret0y er forsynt med et s&kalt V^stag (I) anbrakt mellom 
rammen (5a» 5b) og akselen (3) hvor den spisse enden av V-en er forbundet med et 
kuleledd (2) til akselen (3) pa kj0ret0yet og de motsatte ender (la, lb) av V-staget 
(]) cr forbundet med rammen (5a, 5b) pk kj0ret0yet, hvilket kuleledd (2) imibefatter 
et delvis kuleformet legeme (8) fast anbrakt pk akselen eller V-staget, omgitt av en 
komplemcntiErt utformet krage (9) anbralct rundt hele eller deler av det kuleformede 
Icgemei (8), hvilket kuleledd (2) er tildekket av et lolck eJJer hus, 
k a r a k t e r i s e r t v e d at det p4 kulen (8) eller i forbindelse med huset i 
kuleleddet er anbrakt hcnholdsvis en sensor (6) og et avkjenningsomrdde (7) hvilket 
leses av scnsoren (6), hvilket avkjenningsomrMe (7) er dannet med informasjon for 
registrering av posisjon i minsl 6n retning og at sensoren (6) registrerer posisjonen 
til avkjenningsomr4det (7) i minst 6n retning. 

15 2. System if0lgekrav 1, 

karakterisert ved at avkjenningsomr&det (7) som leses av sensoien 
(6) er dannet med informasjon for^registrering av posisjon i to rctninger og at 
sensoren (6) registrerer posisjonen til avjyennkagsomr&det (7) i de to retningene. 

3. System if0lge krav 1 eller 2, 

20 karakterisert ved at sensoren (6) er av en type som detekterer 
avkjenningsomrSdet (7) pa et av fiarlgende vis : mekanisk avkjeiming, 
avstandsavkjenning med lys, avstandsavkjenning basert p& overflatebeskaffcnhet 
som lysreflcksjon, magnetisk avkjenning eller ultralyd. 

4. System ifalge krav 1 eller 2, 

25 karakterisert ved at avkjehningsomrddet (7) er dannet med 

informasjon bestacnde av et antall individuelle, uUke avsnitt med forskjeUig 
karakteristikk som : refleksjonsevne, materialtykkclse, overflatebeskaffenhet eljer 
mekanisk profil. 

5. System if0lge krav 1-4, 

30 karakterisert ved at avkjenningsomridet (7) som leses av sensoren er 
dannel med informasjon for registrering av posisjon i to retninger hvor 
informasjoncn 1 6n av retningene (7c) gir gradvis aviesning mens informasjonen i 
den andfc retning gir aviesning av ytterpunktene (7a, 7b) og at sensoren (6) 
registrerer gradvis posisjonen til avkjenningsomrSdet i en av de to retningene samt 

35 at sensoren (6) registrerer ytterpunkter (7a, 7b) i den andre av de to retningene. 

6 . S ys tern ifelge krav 1 -4, 

karakterisert ved at avlyenningsomradet (7) som leses av en sensor 
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(6) er dannct med informasjon for registrering av posisjonen i to retninger hvor 
infomiasjonen i begge retningene gir gradvis avlesning slik at sensoren(e) (6) 
registrerer gradvis posisjonen til avkjenningsomradet (7) i en av eller begge de to 
retningene. 

5 7. System if^lge krav 1-6, 

karakterisert ved at informasjonen i avkjenningsomr&det (7) er 
dannct mcd et flertall individuelle avsnitt for gradvis deteksjon av posisjonen og et 
fatall individuelle avsnitt for registrering av posisjon ved ytterpiinktene (7a, 7b). 

8. System if0lge krav 3-4, 

10 karakterisert ved at sensoren er i forbindelse med 
avkjenningsomradet via en mekanisk forbindelse, 

9. System ifelge krav 8, 

karakterisert ved at sensoren er et vripotensiometer (12). 

10. System if^lge et eller flere av de ovenst&endc krav. 

15 karakterisert ved at signalet som representerer den detekterte 
posisjonen i en eller to retninger oversendes fra sensoren (6) til en 
prosesseringscnhet og hvilken prosesseringsenhet ved raske endringer av posisjon 
utl0ser et alarmsignal for slark i kulclageret (2> 

1 1 . System if0lge et eller flere av de ovenstaende krav, 

20 karakterisert ved at signalet som representerer den detekterte 

avstanden i retningcn som representerer krengning oversendes fra sensoren til en 
prosesseringsenhet hvor akkumulert krengning i forhold til et n0ytralt utgangspunkt 
registreres, og hvilken prosesseringsenhet utl0ser et alarmsignal for farlig krengning 
nar den akkumulertc avstanden $om representerer krengning overskrider en p& 

25 forh&nd fasisait verdi. 
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SAMMENDRAG 

System for aviesning av relativ posisjon meUom ramme 
(5a, 5b) og aksel (3) kj0ret0y, hvilket kj0ret0y er 
fofsynt med et sSkalt V-stag (1) anbrakt mellom 
5 rammen (5a, 5b) og akselen (3) hvor den spisse enden 
av V-en cr forbundet med et kuleledd (2) tij akselen (3) 
pa kj0ret0yet og de motsatte ender (la, lb) av V-staget 
(I) er forbundet med rammen (5a. 5b) pk kj0ret0yet, 
hvilket kuleledd (2) innbefatter el delvis kuleformet 

10 legem e (8) fast anbralct p& akselen ellcr V-staget, omgitt 
av en komplementsBrt utformet krage (9) anbrakt rundt 
hele elJer deler av det kuleformede legemet (8), hvjlket 
kuleledd (2) er lildekket av et lokk eller bus, Systemet 
er kjennetegnet ved at det p& kulen (8) eller i 

1 5 forbindclse med huset i kuleleddet er anbrakt 

benholdsvis en sensor (6) og et avkjennlngsomrade (7) 
hvilket leses av sensoren (6), hvilket avkjenningsomrade 
(7) er dannel med informasjon for rcgistrering av 
posisjon i minst cn rctning og at sensoren (6) registrerer 

20 posisjonen til avkjenningsomradet (7) i minst ^n retning. 



(Fig. 1) 
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